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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

(g) Verfahren zur Ubertragung von Daten in Pulspausen eines Drehzahlsignales und Schaltungsanordnung zur 
Durchfuhrung des Verfahrens 



(§) Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zur 
Ubertragung von Daten in Pulspausen eines Drehzahlsi- 
gnals, wobei die maximale Anzahl der ubertragbaren Da- 
ten aus der Zeitdauer ermittelt wird, die fur die Obertra- 

* gung einer Information bendtigt wird sowie aus einer 
Zeit, die der Lange der Pulspause entspricht, wobei die 
maximale Anzahl der in einer Pulspause ubertragbaren 
Daten adaptiert wird, indem als Zeit, die der Lange der 
Pulspause entspricht, ein Wert angesetzt wird, der sich 
aus gerade gemessenen Pulspausen unter Berucksichti- 
gung eines Maximalwertes der Radbeschleunigung er- 
gibt. 

Ebenso betrifft die Erfindung eine Schaltungsanordnung 
zur Durchfuhrung des Verfahrens. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur "Obertragung von Daten in Pulspausen eines Drehzahlsignales, wobei die ma- 
ximale Anzahl der iibertragbaren Daten aus der Zeitdauer ermittelt wird, die fiir die Obertragung einer Information be- 
5 notigt wird sowie aus einer Zeit, die der Lange der Pulspause entspricht. 

Ebenso betrifft die Erfindung eine Schaltungsanordnung zur Durchfuhrung des Verfahrens. 

Aus der nicht vorverdffentlichten Anmeldung mit der Nummer DE 196 50 935.1 (P 8887) ist bereits ein derartiges 
Verfahren bekannt, bei dem von einem Drehzahlsensor Signalpulse gesendet werden. Anhand der zeitlichen Abfolge die- 
ser Signalpulse wird die Raddrehzahl ermittelt. In den Pulspausen werden weitere Daten ubertragen. Diese Daten konnen 
10 beispielsweise die Fahrtrichtung symbolisieren, den Luftdruck im Reifen, den BremsbelagverschleiB oder andere Gro- 
Ben, die von Sensoren am Rad erfaBt werden. Die Daten werden durch binare Signale ubertragen. Die Signalpegel der Si- 
gnalpulse des Drehzahlsensors unterscheiden sich von den Signalpegeln bei der Dateniibertragung, urn das fahrsicher- 
heilsrelevante Drehzahlsignal sicher von den anderen Daten unterscheiden zu konnen. Das Drehzahlsignal darf durch die 
anderen Daten nicht gestort werden. Bei dem Gegenstand der Anmeldung wird die Dateniibertragung durch einen Si- 
15 gnalpuls des Drehzahlsensors ausgelost. Die Anzahl der ubertragbaren Daten wird bei diesem Verfahren anhand der 
Dauer der Ubertragung einer einzelnen Information sowie der zur Verfugung stehenden Zeit in einer Pulspause festge- 
legt. Dabei ist die maximale Anzahl der ubertragbaren Daten so festzulegen, daB bei einer Dauer der Pulspause, die der 
. Maximalgeschwindigkeit des Fahrzeuges entspricht, die Ubertragung der Daten abgeschlossen ist bevor der nachste Si- 
gnalpuls des Drehzahlsignales auftritt. 
20 Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, diese Dateniibertragung zu verbessem. 

ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe gelost, indem die maximale Anzahl der in einer Pulspause ubertragbaren Daten 
adaptiert wird, indem als Zeit, die der Lange der Pulspause entspricht, ein Wert angesetzt wird. der sich aus wenigstens 
einer gerade gemessenen Pulspause unter Berucksichtigung eines Maximal wertes der Radbeschleunigung ergibt. 

Die Anzahl der in einer Pulspause ubertragbaren Daten wird also in Abhangigkeit von der Fahrgeschwindigkeit ange- 
25 paBt. Dadurch ist es beispielsweise moglich, im Bereich niedrigerer Geschwindigkeit des Fahrzeuges eine groBere An- 
zahl von Daten zu ubertragen. Die Auslegung des Protokolles hinsichtlich der Anzahl der ubertragbaren Daten unterliegt 
damit nur geringeren Beschrankungen. 

Bei dem Verfahren nach Anspruch 2 werden in einer Pulspause zuerst die Daten ubertragen, die bei hohen Geschwin- 
digkeiten relevant sind. 

30 Wenn also nicht alle Daten ubertragen werden konnen, weil die Signalpulse des Drehzahlsignales zu dicht aufeinander 
folgen, sind trotzdem die Daten verfugbar, die bei hohen Geschwindigkeiten relevant sind. Daten, von deren Ubertra- 
gung bei hohen Geschwindigkeiten abgesehen werden kann, sind beispielsweise die Information iiber eine \brwarts- und 
Ruck warts fahrt, weil zunachst die Fahrgeschwindigkeit verringert werden muB bevor eine Fahrtrichtungsumkehr statt- 
finden kann. Eventuell kann bei hohen Fahrgeschwindigkeiten auch von einer Ubertragung der Information iiber den 

35 BremsbelagverschleiB abgesehen werden. Der BremsbelagverschleiB geht normalerweise nur vergleichsweise langsam 
vonstatten, so daB mit einer gelegentlichen Reduzierung der Fahrgeschwindigkeit - fahrsituationsabhangig oder beim 
Tanken oder Rasten - eine hinreichende Hauflgkeit der Ubertragung dieser Information gegeben ist. Hingegen wird der 
Luftdruck des Reifens eher zu den wichtigen Inforrnationen gehoren, die auch bei hohen Fahrgeschwindigkeiten uber- 
tragen werden sollten. 

40 Bei dem Verfahren nach Anspruch 3 wird die maximale Anzahl der in einer Pulspause ubertragenen Daten so adap- 
tiert, daB die Dateniibertragung beendet ist, wenn der nachste Signalpuls des Drehzahlsignales auftritt. 

Vorteilhaft zeigt sich dabei, daB kein Zeitversatz bein\Uberschreiten des Schwellwertes des Signalpegels des Dreh- 
zahlsignales auftritt in Abhangigkeit davon, ob der Signalpegel der Dateniibertragung M 0 H oder "1" war. 

Bei dem Verfahren nach Anspruch 4 wird ein Protokoll der zu iibertragenden Daten erstellt, wobei eine Adaption der 
45 maximalen Anzahl der Daten erfolgt, indem einzelne oder mehrere Daten aus dem Protokoll weggelassen werden, und 
wobei zu jeder moglichen Anzahl der zu iibertragenden Daten eine Mindestdauer wenigstens einer vorausgegangenen 
Pulspause ermittelt wird, um diese Anzahl Daten ubertragen zu konnen, und wobei anhand der festgestellten Dauer der 
wenigstens einen vorausgegangenen Pulspause ermittelt wird, wie viele Daten maximal ubertragen werden konnen. 
Dabei zeigt sich, daB vergleichsweise einfach und ohne groBen Aufwand in Echtzeit feststellbar ist, wie viele Daten 
50 ubertragen werden konnen. 

Bei dem Verfahren nach Anspruch 5 wird die Dateniibertragung von einem Signalpuls des Drehzahlsignales abgebro- 
chen, wenn die Zeitdauer der Dateniibertragung so lang ist, daB bereits der nachste Signalpuls des Drehzahlsignales vor- 
liegt. Vorteilhaft wird bei der Auswertung des Drehzahlsignales beriicksichtigt, ob die bei dem Auftreten des Signalpul- 
ses des Drehzahlsignales abgebrochene Information den Wert "0" oder "1" hatte. 
55 Vorteilhaft zeigt sich dabei, daB noch moglichst viele Daten ubertragen werden kennen. Die Ubertragung der Daten 
wird erst dann beendet, wenn dies tatsachlich notwendig ist. Die Hohe des Signalpegels bei Abbruch der Datenverarbei- 
tung laBt Riickschliisse auf den Zeitversatz zu, mit dem der entsprechende Schwell wert des Drehzahlsignales iiberschrit- 
ten wird. 

Bei einer Schaltungsanordnung nach Anspruch 6 wird zur Messung der wenigstens einen Pulspause einem Zahler ein 
60 Signal eines Oszillators und ein weiteres Signal zugefiihrt wird, wobei das weitere Signal das Auftreten eines Signalpul- 
ses des Drehzahlsignales reprasentiert. 

Dadurch kann zum einen die Lange der Pulspause einfach festgestellt werden. AuBerdem kann anhand dieser Puls- 
pause und der Tabelle einfach festgestellt werden, wieviele Daten sicher ubertragen werden konnen. 
Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung dargestellt. Es zeigt dabei im einzelnen: 
65 Fig. 1 eine Darstellung des Zeitverlaufes des Signalpegels bei einer Dateniibertragung in Pulspausen, 

Fig. 2 eine Darstellung des Zeitverlaufes des Signalpegels bei einer Dateniibertragung in Pulspausen, wobei das Bit 
mit der Nummer 2 abgebrochen wird, 

Fig. 3 eine Darstellung des Zeitverlaufes, mit der der Schwell wert des Signalpulses des Drehzahlsignales erkannt 
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wird, 

Fig, 4 eine Prinzdpdarstellung einer Schaltungsanordnung zur Durchfiihning des Verfahrens. 

Fig. 1 zeigt eine Darstellung des Signalpegels bei einer Datenubertragung in Pulspausen. Wie Fig. la zu enlnehmen 
ist, ist der Signalpegel des Signalpulses des Drehzahlsignales 101 groBer als der Signalpege! bei der Datenubertragung. 
102. Dadurch kann der Signalpuls des Drehzahlsignales von Signalpulsen der Datenubertragung unterschieden werden, 5 
so da6 es nicht zu Storungen bei der Ubertragung des Drehzahl wegen der Ubertragung anderer Daten kommen kann. 
Fig. lb zeigt den zugehorigen Signalverlauf des Encoders, der den Signalpegel jedesrhal bei einer ansteigenden Flanke 
des Signalpulses des Drehzahlsignales wechselt. In dem gezeigten Ausfuhrungsbeispiel werden in der Pause zwischen 
zwei Signalpulsen 101 des Drehzahlsignales Daten in den Datenbils mit den Numrnern 0 bis 5 ubertragen. 

Fig. 2 zeigt die Ubertragung von Signalpulsen eines Drehzahlsignales 201, wobei in den Pausen zwischen Signalpul- 10 
sen 201 wiederum Daten 202 ubertragen werden. Wie Fig. 2a zu entnehraen ist, wird die Ubertragung der Daten dabei 
bereits bei dem Datenbit mit der Nummer 2 abgebrochen. Dies liegt daran, daB wegen der hohen Fahrzeuggeschwindig- 
keit die zeitliche Abfolge der Signalpulse 201 des Drehzahlsignales so dicht ist, daB fur die vollstandige Ubertragung al- 
ler Datenbits nicht genugend Zeit bleibt. 

Vorteilhaft werden die Daten bei der Ubertragung so sortiert, daB die Daten, die laufend bzw. besonders bei hohen Ge- 15 
schwindigkeiten wichtig sind, in den "vorderen" Datenbits angeordnet sind, so daB diese Infonnationen auch bei hoheren 
Fahrzeuggeschwindigkeiten ubertragen werden. In den "hinteren" Datenbits konnen dann Informationen ubertragen wer- 
den, deren Ubertragung in groBeren Zeitabstanden toleriert werden kann (wie bei spiels weise die BremsbelagverschleiB- 
anzeige) oder Daten, die sich bei hohen Geschwindigkeiten ohnehin nicht andem konnen wie beispielsweise die Infor- 
mation iiber eine Vorwarts- oder Ruckwartsfahrt. 20 

Fig. 3 zeigt eine Darstellung des Zeitverlaufes, mit der der Schwellwert des Signalpulses des Drehzahlsignales erkannt 
wird. 

Die Darstellung der Kurven mit den senkrechten Flanken betrifft in der Darstellung von oben nach unten den Signal- 
pegel bei der Datenubertragung (Stromquelle II), den Signalpegel des Drehzahlsignales (Stromquelle 12 zusatzlich zur 
Stromquelle II) und den sich einstellenden kombinierten Signalpegel (Isensor). 25 

Fig. 3a zeigt die Verhaltnisse, wenn bei einem Signalpuls des Drehzahlsignales bei der Datenubertragung der Signal- 
pegel auf "1" ist. Fig. 3b zeigt die Verhaltnisse, wenn bei einem Signalpuls des Drehzahlsignales bei der Datenubertra- 
gung der Signalpegel auf "0 n ist. 

Aufgrund des nicht idealen Verhaltens der Bauteile sowie der Begrenzung der Schaltflanken wegen der HF-Abstrah- 
lung erfolgen die Spriinge der Signalpegel bei einem Schalten der entsprechenden Stromquellen nicht senkrecht sondem 30 
mit einem gewissen zeitlichen Anstieg. 

Ein Wechsel des Signalpegels des Encoders findet statt, wenn der Signalpegel des Sensors den Schwellwert uber- 
schreitet. Dies kann nur dann passieren, wenn ein Signalpuls des Drehzahlsignales vorliegt, das heiBt, wenn beide Strom- 
quellen zugeschaltet sind. 

Wie Fig. 3c zu entnehmen : erfolgen die Wechsel der Signalpegel aber nicht senkrecht sondem mit einer gewissen An- 35 
stiegszeit. Die Zeit vora Beginn eines Wechseis des Signalpegels des Drehzahlsignales bis zum Uberschreiten des 
Schwellwertes hangt also von dem "Startwert" des Signalpegels des Drehzahlsignales ab. Dadurch bedingt kommt es zu 
einer Abhangigkeit davon, ob bei der Datenubertragung der Signalpegel der Datenubertragung beim Abbruch der Daten- 
ubertragung, d. h. beim Beginn des Signalpulses des Drehzahlsignales, gerade bei "0" lag (wie in Fig, 3a dargestellt) oder 
bei " 1 " (wie in Fig. 3b dargestellt). 40 

Wenn der Signalpegel der Datenubertragung bei " 1 " lag, uberschreitet der Signalpegel bei einem Signalpuls des Dreh- 
zahlsignales zeidich entsprechend vorgezogen den Schwellwert. Dies ist der Darstellung der drei oberen Diagramme der 
Fig. 3c zu entnehmen, in denen die Verhaltnisse der Fig. 3a dargestellt sind. Weil der flieBende Strom Isensor bereits ei- 
nen Wert groBer als 0 aufweist beim Beginn des Signalpulses des Drehzahlsignales wird der Schwellwert entsprechend 
friiher uberschritten. 45 

Die drei unteren Diagrarnme der Fig. 3c zeigen die Verhaltnisse der Fig. 3b. Dort steigt der Wert des Stromes Isensor 
von 0 aus an, weswegen die Anstiegszeit bis zum Uberschreiten des Schwellwertes entsprechend groBer ist. 

Die sich einstellende Zeitverschiebung ist in Fig. 3c unten durch Pfeile markiert. 

bei der Auswertung des Drehzahlsignales unterschieden, ob der Signalpegel der Datenubertra- 
gung beim Abbruch der Datenubertragung durch das Drehzahlsignal bei "0" oder bei "1" lag. Lag dieser Signalpegel bei 
"1", wird vorteilhaft berucksichtigt, daB das Uberschreiten des Schwellwertes zeitlich vorgezogen erfolgte. Dieser zeit- 
liche Verzug kann abgeschatzt werden aus dem zeidichen Anstieg des Signales, der wiederum wesentlich von den ver- 
wendeten Bauteilen und deren Gute abhangt, und der Hohe des Signalpegels bei der Datenubertragung. 

Alternativ zu dieser Berucksichtigung, ob beim Abbruch der Datenubertragung der Signalpegel der Datenubertragung 
bei *'0 n oder bei "1" lag, kann auch abgeschatzt werden, wieviele Daten ubertragbar sind. Diese maximale Anzahl von 55 
Daten kann ermittelt werden aus der Fahrzeuggeschwindigkeit, d. h. dem bisherigen Abstand zwischen zwei Signalpul- 
sen des Drehzahlsignales und einem maximalen Wert der Beschleunigung. Es werden dann nur so viele Daten ubertra- 
gen, wie sicher in der Pulspause zwischen den Signalpulsen des Drehzahlsignales ubertragen werden konnen. Dadurch 
ist zumindest weitgehend sichergestellt daB der Signalpegel bei einem Signalpuls des Drehzahlsignales nicht wegen ei- 
ner Datenubertragung bei "1" liegt. 60 

Das Tastverhaltnis des Encodersignales ist nicht exakt 1 : 1 . Als Bewertungsgrundlage dient daher fur eine Pulspause 
n daher eigentlich die Pulspause (n-2). Zur Vereinfachung der Darstellung wird in der folgenden Beschreibung aber die 
Lange der Pulspause n in Abhangigkeit von der Pulspause (n-1) dargestellt. 

Die Lange des aktuellen Zeitfensters n entspricht. bei gleichbleibender Geschwindigkeit etwa der Lange eines voraus- 
gehenden Zeitfensters n-1 . Findet nun eine Radbeschleunigung statt, so verktirzt sich die Breite des Zeitfensters urn ei- 65 
nen dem Beschleunigungswert entsprechenden Betrag. Da dieser Beschleunigungswert nicht vorhersehbar ist, muB der 
maximal mogliche Beschleunigungswert eingesetzt werden, um auch den ungiinstigsten Fall noch sicher zu erfassen. 
Dieser maximal mogliche Beschleunigungswert kann anhand von Plausibilitatsbelrachlungen feslgelegt werden. Obli- 
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cherweise ist dieser maximale Beschleunigungswert geschwindigkeitsunabhangig. 
/ Aufgrund dieses geschwindigkeitsunabhangigen festen Beschleunigungswertes ergibt sich fur jede Ausgangsge- 
schwindigkeit (bzw. dazugehdrige Signalperiodendauer) eine unterschiedliche Variation der Signalperiodendauer. Eine 
Abschalzung fur diese Signalperiodendauer soli im folgenden dargeiegt werden. 

5 

Bezeichnungen 

a_max: maximaler Beschleunigungswert (oberhalb dieses Wertes wird eine zeitliche Verschiebung infolge der abgebro- 

chenen Dateniibertragung gegebenenfalls in Kauf genommen) 
10 K_vF: Umrechnungsfaktor von Geschwindigkeit auf Frequenz K_vF = f/v 

v_0: Ausgangsgeschwindigkeit 

T_0: zu v_0 gehorende Signalperiodendauer 

v_l : Geschwindigkeit nach der Beschleunigung 

T_l: zu v_l gehorende Signalperiodendauer. 
15 T_0 = l/(v_0 • K_vF) 

v = v_l - v_0 = a_max • T_0 

T = T1-T0 

v_l = v_0 + a_max • T_0 

T_l = l/(v_l ■ K_vF) = l/((v_0 + a„raax • T_0) • K_vF). 
20 Ersetzen von v 0 fuhrt zu: 

T_l = 1/(((1 fY_0 • K_vF) + a_max • T_0) • K_vF) 
T_l = TJ)/(1 + a_rnax • T_02 ■ K_vF). 
Fiir T folgt daraus: 
25 T = T_0 • (1/(1 + a_max • T_02 • K_vF)-l). 

Wegen der Definition der Periodendauer des Encoders mufi diese Periodendauer halbiert werden, um die Lange der 
Pulspause zwischen zwei Signalpulsen des Drehzahlsignalgebers zu erhalten. 
Es folgt also: 

30 

t„(n) = 2 • t_(n-l)/(2 • (1 + a_max • (2 ■ tjn-l))2 • K_VF)) 
L(n) = t_(n-l)/(l + 4 • a_max • (t_(n-l))2 ■ K_vF) 

mit 

35 

t_(n) = 2 • t_(n-l)/(2 • (1 + a_max • (2 • t_(n-l))2 • K_VF)) ; 
L(n) = t_(n-l)/(l + 4 • a_max • (t_(n-l))2 • K_vF) 

mit [ 

40 t_p: Zeitdauer des Signalpulses des Drehzahlsignales incL Pausenzeit nach dem Signalpuls 
t_d: Zeitdauer eines Datenpulses (1 Bit) . 

erhalt man die Anzahl n_d mbglicher Datenpulse in der Pulspause t_n: 
n_d = integer ((t_n - t_p)/t_d). 

45 

Es besteht die Moglichkeit, fur jede Pulspause die maximale Anzahl der noch sicher ubertragbaren Daten zuermitteln. 
Vorteilhafl verringert sich jedoch der Schaltungsaufwand, wenn zu jeder denkbaren Anzahl von zu iibertragenden Daten 
in einer Tabelle eine bestimmte Mindestdauer wenigstens eines vorhergehenden Zeitintervalles festgelegt wird. Im lau- 
fenden Betrieb geniigt dann die Messung des Zeitintervalles zwischen zwei Signalpulsen des Drehzahlsignals, um aus 
50 der Tabelle zu ermitteln, wieviele Daten sicher ubertragen werden konnen. 

Zum Erstellen einer solchen Tabelle gilt die Beziehung: 

n_d = (t_n-t__p)/t_d 

n_d • t_d = tjn-l) • (1+4 ♦ a_max • (t_(n-l))2 • K_VF)-t__p 

55 

mit A = n_d • t_d + t_p gilt: 

4 • A • a_max • (t_(n-l))2 • K_VF - Un-1) + A = 0 

(t_(n-l))2 - 1/(4 * A • a_max • K_VF) • t_(n-l) + 1/(4 • a_max • K_vF) = 0. 

60 

Aus dieser quadra tischen Gleichung ergibt sich als relevante Losung: 
t_(n-l) = 1 /(8*A*a_max*K_vF) 

65 . — : 1 

- V l/(64*A2*(a„max)2*(K_vF)2) - 1 / ( 4*a_max*K_vF) 

Mit Hilfe dieser Gleichung laBt sich fur jede Anzahl zu iibertragender Daten eine Mindestdauer t_(n-l ) der Pulspause 
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zwischen zwei vorausgegangenen Signalpulsen des Drehzahlsignales ermitteln. 

Fig. 4 zeigt eine Prinzipdarstellung einer Schaltungsanordnung, mittels der die maximale Anzahl der sicher ubertrag- 
baren Daten beslinunt werden kann. Die Lange des Zeitintervalles t_(n-l) wird mittels eines Oszillators und eines Fre- 
quenzzahlers bestimmt Es kann dann einern bestimmten Zahlstand des Frequenzzahlers eine bestimmte maximale An- 
zahl von Daten zugeordnet werden, die sicher ubertragen werden konnen. 5 

In dem gezeigten Ausfuhrungsbeispiel wird jeweils aus der vorletzten Intervallange auf die maximale Anzahl von 
ubertragbaren Daten geschlossen. 

Das Signal 301 eines Oszillators und ein Signal 302, das das Auftreten eines Signalpulses des Drehzahlsignales repra- 
sentiert, wird einem Zahler 303 zugefuhrt. Der binare Zahlstand des Zahlers 303 wird abwechselnd in einen der beiden 
Binarspeicher 304 und 305 geladen. Mit der Steuereinrichtung 306 werden die Ladesignale 307 und 308 fur die beiden 10 
Binarspeicher 304 und 305 erzeugL so daB zum richtigen Zeitpunkt der Zahlstand in dem jeweils richtigen Binarspeicher 
304 und 305 aktualisiert wird. Weiterhin erzeugt die SLeuereinrichtung 306 ein Signal 309, das iiber den Multiplexer 310 
VeranlaBt, daB im Binarspeicher 304 oder 305 befindlichen Daten an den Dekoder 311 weitergegeben werden. Im Deko- 
der 311 selbst wird dann entsprechend dem binaren Wert nach obigen Angaben die maximale Anzahl der ubertragbaren 
Daten ermittelt. Einem bestimmten minimalen Binarwert des Wortes entspricht die Freigabe einer bestimmten Anzahl 15 
von Daten. Die Signale B1—B8 werden entsprechend auf "1 " gesetzt, wenn die Ubertragung des jeweiligen Datenbits er- 
laubt ist Die Signale Bl. . .B8 bewirken im Schieberegister, daB nur diejenigen Datenbits auf T geladen werden kon- 
^nen, fiir die eine Datenubertragung erlaubt ist 

Die Sensorsignal-Auswertung muB ebenfalls eine spezielle Vorrichlung enthalten, urn die weggelassenen Datenbits 
nicht falschlicherweise als auf "0" gesetzt zu interpretieren. Dazu kann die gleiche Schaltung implementiert werden. Auf 20 
diese Art und Weise "weiB" die Auswerteschaltung, wieviele Datenbits der Sensor senden wird. Dies ist moglich, da dem 
Sensor und der Signalauswerteschaltung die gleichen Entscheidungskriterien zur Verfugung stehen. Problernatisch ist al- 
lerdings, daB beide Schaltungen ihren Zeittakt von den Taktfrequenzen uriterschiedlicher Oszillatoren ableiten. Aus die- 
sem Grund muB in der Auswerteschaltung auch in dieser Hinsicht (also nichi nur Bestimmung der Breite der Datenpulse) 
eine Adaption auf die Lange des Synchronisauonspulses erfolgen, oder aber die in beiden Schaltungen vorhandenen De- 25 
koder werden in der Art und Weise unterschiedlich ausgelegt, daB die Schaltung im Empfanger sich hinsichtlich der er- 
laubten Anzahl von Datenbits kritischer entscheidet. Das heiBt, es rnuB in diesem Fall gewahrleistet sein, daB der Emp- 
fanger sich fruher fur das Weglassen eines Datenbits (bzw. die Nichtauswertung eines Datenbits) entscheidet als die 
Schaltung im Sensor. Die Phasenshift, die Genauigkeit und die Stabilitat der beiden unabhangigen Oszillatoren ist dabei 
zu berucksichtigen. 30 

Grundsatzlich ist es auch moglich, zu Beginn der Datenubertragung in der Pulspause eine Information zu ubertragen, 
wieviele Daten gesendet werden. 
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1 . Verfahren zur Ubertragung von Daten in Pulspausen eines Drehzahlsignales, wobei die maximale Anzahl der 
ubertragbaren Daten aus der Zeitdauer ermittelt wird, die fiir die Ubertragung einer Information benotigt wird sowie 
aus einer Zeit, die der Lange der Pulspause entspricht, dadurch gekennzeichnet, daB die maximale Anzahl der in 
einer Pulspause ubertragbaren Daten adapUert wird, indem als Zeit, die der Lange der Pulspause entspricht, ein Wert 
angesetzt wird, der sich aus wenigstens einer gerade gemessenen Pulspause unter Berucksichtigung eines Maximal- 40 
wertes der Beschleunigung ergibt (101. 102, 302, 303). 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB in einer Pulspause zuerst die Daten ubertragen wer- 
den, die bei hohen Geschwindigkeiten relevant sind. 

3. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die maximale Anzahl der in einer 
Pulspause ubertragenen Daten so adaptiert wird, daB die Datenubertragung beendet ist, wenn der nachste Signalpuls 45 
des Drehzahlsignales auftritt. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, daB in einem Protokoll der zu ubertragenden Daten eine 
Adaption der maximalen Anzahl der Daten erfolgt, indem einzelne oder mehrere Daten aus dem Protokoll wegge- 
lassen werden, daB zu jeder mogiichen Anzahl der zu ubertragenden Daten eine Mindestdauer wenigstens einer vor- 
ausgegangenen Pulspause ermittelt wird urn diese Anzahl Daten ubertragen zu konnen, und daB anhand der festge- 50 
stellten Dauer der wenigstens einen vorausgegangenen Pulspause ermittelt wird, wie viele Daten maximal ubertra- 
gen werden konnen (310, 311). 

5. Schaltungsanordnung zur Durchfuhrung eines der Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Messung der wenigstens einen Pulspause einem Zahler (303) ein Signal eines Oszillators (301) 
und ein weiteres Signal (302) zugefuhrt wird, wobei das weitere Signal (302) das Auftreten eines Signalpulses des 55 
Drehzahlsignales reprasentiert. 
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